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BESCHREIBONG 
ManlpulatorcPfahrtp -h^„,„^ 

Die Brfindung betrifft sine manlpulatorgefahrte 
Gre.fe.„rxchtung mit den Merlanalen im Oberbegrif f dea 

Hauptanspruchs . ^^-^^^ aes 

Eine solohe Grelfelnrichtung fa. Karcsseriebautelle im 
Karosserierohbau 1st aus der DE-200 04 369 m K u 

^n te!! Vorrichtungen werden 

Karosserierohbaus ode-r i*n ^ 
eingesetzt. Hie.beHL: es 

^or^en, bei denen die GrelfeiLrch^ ""^ ^"^'^^ 

ic^r^r. n ^. ^^eifeinrichtung beschSdigt warden 

kann Derartxge BeschWigungen fohren mei.t zu Lnar 
geo™etr..chen Ver.nderung. Hierbei .e„„e„ .™ Bei^plel 
fun^txcns- oder bauteilxelevante Greif erteile, ^if 
spanner, Greifer, Pass- Oder Soherstifte, Zenirlerstift ' 

T^^; -r-' — ' oder^./:n"r:: e 
us ihrer Soll-Position gebracht werden. Gleiohea kan„ 

T:i:::: "1°™""^ -^^-^-^teiis gesiLn 

M^olstro r ^"^'^ ^^"^ t.ber«achung des 

Ko..isionen, die bis ^^ZllllllZZ^^^^^^^^^^ 

Kollisionen ftihren aber J^-Leinere 
einer Fehlfunl^^r T ^^^^^^^^^ BeschMdigungen and zu 
Fehler -irr, n w ■ ^^^if einrichtung, was wiederum 

Fehler am Bearbeitungsprozess und an der 
Fahrzeugrohkarosserie nach sich zieht. Bei den 
vorerw^hnten gr5/5eren Kollisionen, die durch eine 

Motorstromaberwachung festaest.n^ ! 

lung restgestellt und signalisiert 



•werden, wird die Greif einrichtung ausgetauscht und 
repariert. Hierzu muss die Greif einrichtung zur Ermittlung 
und Reparatur der unbekannten Schaden ausgebaut, komplett 
eingerichtet und wieder neu vermessen werden. Dies ist ein 
sehr aufwandiger Vorgang und kann nur auBerhalb des 
Greif erbetriebs geschehen. Es ist Aufgabe der vorliegenden 
Erfindung, eine Greif einrichtung aufzuzeigen, die bei 
Crashs und Kollisionen ein besseres Verhalten zeigt. 

Die Aufgabe wird mit den Merkmalen im Hauptanspruch 
gelost . 

Die beanspruchte, vorzugsweise mehrfach vorhandene 
Auslenksicherung an den verschiedenen Komponenten oder 
Teilen der Greif einrichtung hat den Vorteil, dass sie im 
Crash- Oder Kollisionsf all ein Ausweichen des 
kollidierenden Teils der Greif einrichtung ermSglicht, 
wodurch plastische Verformungen und andere Schaden an der 
Greif einrichtung vermieden werden. Durch die Ausweichlage 
wird aulierdem optisch einem Bediener signalisiert, dass 
eine Kollision stattgefunden hat. ZusStzlich kdnnen 
geeignete Melder oder Sensoren an der Auslenksicherung 
vorhanden sein, die eine Ausweichbewegung feststellen und 
m geeigneter Weise melden, zum Beispiel an eine 
Prozesssteuerung signalisieren, selbsttatig einen Alarm 
auslSsen oder dergleichen. 

Die Auslenksicherung ist vorzugsweise an einer 
Verbindungsstelle zwischen den verschiedenen 
Vorrichtungsteilen der Greif einrichtung angeordnet. Die 
Vorrichtungsteile, zum Beispiel Gestellrohre, kOnnen auch 
unterteilt werden, wobei zwischen den RohrstUcken eine 
Auslenksicherung angeordnet ist. Die Auslenksicherung kann 
srch dadurch an den erf ahrungsgemSfi am hdchsten belasteten 
und auch kritischen Stellen der Greif einrichtung befinden. 
Die Position der verschiedenen Auslenkeinrichtungen wird 
3e nach Geometrie der Greif ereinrichtung so gewShlt, dass 
im Kollisionsfall sofort das kollidierende 



Vorrichtungsteil auswelchen kann, wobel in diesem T«i l . 
auch 3„ den ande.en Ko^onenten der O.^.^JZlZlHl 
Verformungen und Schaden vermieden werden. 

Die Auslenksicherung kann die Vorrl=hl-„r,„.^ ■ ■, 

und Reibschluss odar mit au.wei^h^^K ""^"^ ^P^™" 

v»^hir,^ ausweichfahigem Formschluss 

verb.nden. E.ne Stelleinrichtung erlaubt dabei die 
reproduzierbare Positionierung der VcrrichtungsteLe be- 
der anfangilchen Einrichtung und aoch bei 27 

kann'daf b'"""' Ausweichen 
kann das bewegte Vorrichtungsteil wieder in seine Soll- 

lage zurUckgebracht werden. Die Greifeinrichtunglal" 

sich daduroh ohne auf wandige Vermessunc unH m ■ 

weiter benutzen. ermessung und Neueinrichtung 

Wenn die Auslenksicherung far die formschlassige FUhruna 
2^ -nem Rastele^ent versehen ist, kann hieruLr auch 
exne exakte Definition der Soll-Lage und eine 
Pos.t.on.erung der Vorrichtungsteile erfolgen. Das 
Rastelement ist vorzugswelse gef edert „oh!r • t . 
Federuno die dovoh v , , ■ ■ Seieaert, wobei sich Uber die 
Bela!r KoUxsion entstehende Oberlast Oder 

Belastungsschwelle einstellen lasst ah rf=, • , 
e..olgen son. „nterhalb dieser s::;errett":e 

Fun1:L r""' ""^ ^or,„stabil, so dass Le die 

Funktion und Geometrie ri^^r- r-^^A * ■ . 

u . ^^niex-rxe der Greif emrichtunq nicht 

i\:::::LiiTauZ^^^^^^^^ 

Sphare „,rt e.ner umgebenden Fassung oder als 

ausgetiTrf"'"" Parallelen ArbeitsflMchen 
ausgebxldet se.n konnen. Zwischen den Sicherungsteilen 
befxnden sich vorzugsweise mehrere Rastelementr iti 
Be.spiel als f ederbelastete Kugeln oder de^:iei;her 
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nach ein oder mehreren definierten a.h ^^weichen 

«exanaerten Achsen ermSglichen. 

in den Unteransprachen sind weitere vorteilhaft. 
Ausgestaltungen der Erfindung angebeben ' 



10 
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10 



15 



ai.sesT:e±j.t. im exnzelnen zeigen: 



^igur 1: einen Roboter .it einer Greifelnrichtung 

mat mehreren Auslenksicherungen in 
Seitenansicht, 

^igur 2: • eine Draufsicht auf die Greif einrichtung 

gemaji Pfeil u von Figur 1, 

Figur 3 und 4: zwei konstruktive Varianten der 

Auslenksicherung im LSngsschnitt und 

Figur 5 bis 8: zwei weitere konstruktive Varianten der 

Auslenksicherung im Langs- und 
Querschnitt. 



20 



25 



30 



35 



b12L\ =chematlsche„ Seitenansicht eine 

Bearbextungsstation fUr War^.tUcke, die von eine™ 
meohanischen Manipulator (2) mitteis einer 

L^is^ttiiitit hLr""^" °- 

von beiiebiger "rt eL ZT ""''^^^ck .ann 

r^" Vorzugsweise handelt es sich mn 

exn Karosseriebauteil einer Fahrzeugrohkarosse, Z 
Bexspxel exn Seitenwandteil oder dergleichen ^er 
Manipulator (a, ist vorzugsweise als mehrachsiger 
industrxeroboter, insbesondere als sechsachsiger 
Gelenkarmroboter ausgebildet. Mit der rr-o-i^^ • • . 
kSnnen die WerkstUcke Grexf exnrxchtung (l) 

e werjcstucke aufgenommen, transportiert in 
bes .™.te Positionen und Lagen ,ebra=ht und ori^^iert 
sowie wieder abgegeben warden. Diese Hanrth,K ^'■^"^ 

m die Robot" t" Prozessateuerung, die 

iie lucht . integriert iet. Alternativ JcL 

sle auch extern angeordnet sein. 
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Figur 2 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel einer 
Greifeinrichtung in der Unteransicht . Die Greif einrichtung 
(1) kann entsprechend der DE-200 04 369 Ul ausgebildet 

5 sein und besitzt ein Gestell (4), welches mittels einer 
tiblicherweise zentralen Andockstelle (5) mit der 
Roboterhand (3) ISsbar verbunden warden kann. Das Gestell 
(4) besteht beispielsweise aus mehreren Gestellrohren 
(7,8) Oder anderen Tragelementen, die als 

10 leichtgewichtiges TraggerUst parallel angeordnet und an 

mehreren Stellen untereinander quer verbunden sein kSnnen 
Die Rohre (7,8) sind mit der als Sttitzplatte ausgebildeten 
Andockstelle (5) Uber Schellen oder dergleichen verbunden 
Am Gestell (4) und seinen Rohren (7,8) sind an mehreren 

15 Stellen Spannelemente, Greif elemente, Bauteilzentrierungen 
Oder dergleichen angeordnet, die eine Greifer- oder 
Fahrungsfunktion erfiillen. Dies kSnnen zum Beispiel 
Spanner mit Konturenstatzelementen, Sauggreifer oder 
dergleichen andere Elemente sein. Die Gestellrohre und die 

20 Spanner, Greifer und dergleichen werden nachfolgend 

einheitlich als Vorrichtungsteile (6,7,8) bezeichnet. 

Die Greifeinrichtung (1) ist zum Beispiel als sogenannter 
Geogreifer ausgebildet, bei dem sSmtliche 
25 Vorrichtungsteile (6,7,8) eine genau definierte Position 
und Orientierung haben. Der Geogreifer ist exakt auf die 
Geometrie des zu handhabenden Werkstticks angepasst. 

Die Greifeinrichtung (1) besitzt eine 
30 Sicherungseinrichtung (9), die im Crashfall und bei 
Kollisionen mit der auJieren Umgebung anspricht. Die 
Sicherungseinrichtung (9) besitzt mindestens eine, 
vorzugsweise mehrere Auslenksicherungen (10), die an den 
Vorrichtungsteile (6,7,8) angeordnet sind und deren ' 
35 Ausweichen im Kollisionsf all erlauben. Die " 

Auslenksicherungen (10) sind hierbei jeweils an einer 
Verbindungsstelle (23) zwischen den Vorrichtungsteile 



(6,7,8) angeordnet . 



Derart.ge Vsrblndungsstellen (23) sind zum Beispiel die 
Anschlussstellen. an denen die Vorrichtungsteile ,6, , dass 
hexat d.a spanner, Greifer, Bauteil.entrlerungen odl; 
dergle.chen .it dem Gestall <4, varbunden sind. Hier ist 
d e AuslenKsicherung ,ic, zwischen de™ Vorrichtung.teii 
(6) und dem Gestell (4) angeordnet. Andere 
Verbindungsstellen ,23, Mit einer Auslenksicherung (10, 
befxnden sxch an den Kreu.ungspunkten der Ge.tellLhre 
(7,8), „o drese untereinander verbunden sind. Andererseits 

seirU":- ''"d°'" '"^'"'^^ --elirohre ,7.B, ^r...rZH 
sern, «obe. an der StoB.telle Oder Verbindungsstelle (23) 
zwe. vorzugsweise fluchtenden RohrstUcke (V,7") bei der 
Auslenlcsioherung (10) angeordnet ist. Derartige 
Rohrunterteilungen ,c6„nen an den erf ahrungsgeMS. haher 
be asteten stellen der Greifeinrichtung (1, vorhanden 
-ein, d.e sxch zum Beispiel an den von der Andockplatte 
(5) wegragenden Rohrabschnitten befinden. In einer 
weiteren Abwandlung ist es .eglich, die Verbindungsstellen 
^w.schen dem Gestell (4) bzw. den Gestellrohren (7 m tnT 
der Andockatelle (5) „it Au.lenlcsioherungen UO, ; 
versehen. • ^» v v^; -su 

We Aualenksioherungen (10-, sind im Nor„,albetrieb steif 
undfonnstabil. sie halten alien im Nor^albstrieb 

LT™I"A:"t"f ciyna^ischen Belastungen stand. 
Erst bex Auftreten einer KoUiaion -der Greifeinriohtung 
(1) mit e:Lnei„ Hindernis und dabei auftretenden 
Kollisionskr«ten bz„. der Oberlast spricht die 
Auslenksicherung an und gestattet ein Ausweichen des 
kollidierenden Vorriohtungsteils (6, 7, 7 ■ , 7", 8) 

Die Aualenksicherung (lo, besteht jeweils aus mlndestens 
zwer Sicherungsteilen (11,12), die bei Oberlast 
auswelchfahig aneinander gelagert sind. Die Verbindung der 
S.cherungsteile (11,12, kann duroh Por,nschluss wie in den 
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Varianten von Figur 3 bis 6 oder durch Reibschluss gemSfi 
der Ausftihrung von Figur 7 und 8 erfolgen. Eine 
Stelleinrichtung (33) erlaubt die reproduzierbare 
gegenseitige Positionierung der Sicherungsteile (11,12) 
und damit auch der zugehbrigen Vorrichtungsteile 
(6, 7, 7', 7", 8) . 

Die formschltissigen Auslenksicherungen (10) von Figur 3 
bis 6 sind mit einem Rastelement (13) versehen, welches 
die gesteuerte Ausweichfunktion ermOglicht und zugleich 
auch als Stelleinrichtung (33) fungiert. Das Rastelement 

(13) ist vorzugsweise mit einem elastischen Spannelement 

(20) beaufschlagt, welches einstellbar ist. 

Das Rastelement (13) befindet sich zwischen den 
Sicherungsteilen (11,12). Die Sicherungsteile (11,12) sind 
ihrerseits jeweils mit einem Vorrichtungsteile (6,7 8) 
verbunden. Diese Verbindung ist geometrisch genau bestimmt 
und kann zum Beispiel iiber Positionierstifte (29) , 
Scherstifte oder dergleichen genau eingestellt warden Die 
Sicherungsteile (11,12) sind mittels des Rastelements (13) 
gegenseitig ebenfalls exakt positionierbar und werden in 
ihrer Lage durch das Rastelement (13) und/oder das 
spannelement (20) gesichert und gehalten. Das Spannelement 
(20) ist in seiner Kraft einstellbar und wird in der 
vorerwahnten Weise auf die im Normalbetrieb wirkenden ' 
statischen und dynamischen KrSfte eingestellt. Erst bei 
Oberschreiten einer gegebenenf alls mit einem 
Sicherheitszuschlag eingestellten Kraftschwelle weichen 
die Sicherungsteile (11,12) gegenseitig aus. Die 
Ausweichbewegung kann je nach Ausgestaltung der 
Sicherungsteile (11,12) und des Rastelements (13) nach ein 
Oder mehreren Achsen erfolgen. 

Figur 3 und 4 zeigen zwei konstruktive 
AusfQhrungsbeispiele fvir eine ausweichfahige 
formschlUssige Auslenksicherung (10), wobei jeweils 
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Aua„exchM«gl.chkaiten nach vler getrennten Achsen 
vcrhanden slnd, di. seitlich In aen Zeichnungen Lch 
Pfe.l. verdeutlicht sind. Pigu^ 3 und 4 .elgen das 
Eznsatzbelspial an einer Verblndungsstelle Izs, !1 , k 

Gestaxtung kann auch „ andiLn ^^Zr^ -constructive 

Vorrichtungsteilen (5), dass heiljt Spanner Greife:rn h 
dergleichen, und dem GesteU (4) ode! Oder 
" der Gestellrohre (7,8). K«uzungspunkte„ 

in der Varlante von Figur 3 1st das eine ds. RohrstUck 
(7 ) zugeordnete Sicherungsteil (12) als <!r,ha ! 
als Gelenkkugel ,15) ausgeblldet die auf das ^ H 

' r:r astr- oei;„kk:g:r Lr: 

pnarisches Texl Verwendung finden. Das zweite mit d.rr. 
anderen RohrstiioV (-7>\ . -^wcj-te mit deiri 

x^onrsrucjc (7') uber einen BeschJarr ^o-zx 
' Sicherungsteil (11) ist als P. ^^^chlag (27) verbundene 

^-^^ Fassung 14) ausgebildet 
walche die Gelenkkugel (15) u,nfangseitig u„gLt und 
aufnx^nt. Die Fassung (14) kann eine gerade roL^« ■ 
Form nit zylindrischem Oder prisnatis^h! ^ rohrjormige 
haben, so dass mit der Gelenkkugri n^^. 

BerOhrung am Kugelum.ang mbglrLt ' ""^ ""^-"-i^e 

vo.n T ^n^inander gehalten, welches im 

vorl.egenden Pall aus mehreren im BerUbrungsbereich 
umfangseatig vertellten Rastkugeln (18) be!teht dL 

.bs"^ ^hla't''"^' Andrackfeder (22, . als Spannel^nent (20) 
beaufsohlagt warden. Die Rastkugeln (18) greifen in 

...... „„ „„„j":7 ™.::::r;r 
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Rastkugeln (18) gleichmSfiig aber dem Kn^^i . 

Linie guer zur HohrstUcklJgsLLfrertLit ' ^'^^^ 

y aonse verteilt angeordnet . 

Die Gestaltung von Fiaur ^ ov^« n . ^ 

Wngs der Mittelachse der b^lL """^ Zugkraft 

Rohrst.cke <7.,7", auft^Itt T "uchtenden 

Ode. Mnein edj" ,1" "rr^L 

grader als die in gleicher ^"."'"^"^ K-aft 

aus der Haltekraft der «diLl ! ""'^""^ Rasultiere.nde 

Die Passung ,14, hat zur 1^ k " i^^- 

y nat zur Aufnahme von StauchkrSf i-er, 

beweguj^gen a„ Boden genagend Luft gegenabsfder ' " 

Gelenkkugel (IS), "enn andererseits Querk^f; . 
der Rohrsttlcke (7- 7") „ O^erkrafte auf eines 

die Gelenkkugel L T I ' ^™ ^-^i-hen 

die vertikal! l^/LT^TrlZllZVt'' ^-^^ ^ ™ 

L^t™: e^e 

y m aie Rohrlangsachse aufgenommen werden. 

Die flufnahmen (19) kOnnen derart DrMzi,» , 

dass sie ein Einrasten der Kugll as ! 

Position exlauben. Kine ^nsZToLZ'Tf Z^l: f^"^"" 

«ird dadur* nlcht von selbst w^ed" luL^h 

-ruckgefohrt. Die Vorrichtungsteile Ts TTt': Z 

i^^i^^^i- re:::t:::- -™ ----- 

Ka3tk„gez„ (18, in LLaTir IZZ^^'' ^''^ 

Soll-l,age wleder exakt hergeatellt. 

Die Aufnah,„en ,19, ke>nne„ alternativ an einem der 
S.cherungsteile, zu™ Belspiel der Gelenkkuglr as, ■ 
erweiterte Form haben und BeLsniel ZTt '"'-^^"^ 



der Kclll.ion wleder von selbst in die Soll-iage 

zuruckschnappen. ^ 

Weise signalisieren si! geeigneter 

die in plgur 1 dLgestellt t"- beispielsweise aber 

yux X aargestellten Leitungen (25) 
Steuerung (26) melden. Die Melder (H? v 

als Drucksenaoren ausgebildet s!i„ ^ '™ ^^^^^--^ 

Rastkugein ,ie, zugeoLet rLri"; .^L:^" 
Bewegungsverhalten aufnehmen. Die Melder '(2Jl 
ansonsten in beliebig geeignete. WeLe ai kL t-"^" 
Bewegungs- cder Abstandssensoren oder derglLohL' 
ausgebildet sein. ergxeichen 

IttT ''"i""' ' beiden 

Sicherungsteile (11 . 

(16 17) .wH ! i ^""^^ Scheibenaufnahmen 

in. Krsia verteiltan Rasttageln 18 " -ehreren 

Ha.t..g.,„ 3L"^i:::g:r::re it; °" 

gsweise fluchtenden Rohrstticke (7 -,7") lieot 

a«.T^. ^ '^^stKugeln (18) m einem Ring verteiH- 

angeordnet. Die Scheibenaufnahmen (16 17) hi 

Raatkugeln ,18, ^-9— g und FOhrung der 

Das Spannelement (20) ist in dieaer Varlante als 
Spannschraube (21) mit einer Feder t 
-ich zentrisch und ,uer duroh den Koa! ! 

— ....... r"rrr=,r::. .. 
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den Bohru„,se„de„ Jewells durch halbschale„f«r.ige 
E.nsatzelemente gefuhrt ist, «elohe einerseits an, 
Schraubenkopf und andererseits an dar Fedar (22) ann 
Die beiden Scheibenauf„ahr.en ,16,17, sinHj^h '^"^ 

entsprechende BeschlSae s« « ^ . 

^ in geometrisch definierter 

Lage mit den Rohrstticke (7 -,7") verbunden. 

Auch in der Variants von Figur 4 bestehen 

Ausweichmoglichkeiten nach den im Ausfahrungsbeispiel von 
Fxgur 3 erl.uterten vier Achsen. Zur Aufnahle 
StauchkrSften haben die Rohrst^cke (7.,7") endseitia 
ausreichenden Abstand zur ieweils Jho ^/"""^^^^^^ exnen 
n7 D . ^ jeweals anderen Scheibenaufnahme 

nol; !i' T '^"^^""-"S-*-" -„ ri,ur 4 kann .udel 

nooh a.na Au3„eichm«gHchkeit nach den beldan andexan 
translatorxsohen Achaen in der Vertikalan und der 
Horrzontalen (aus dar Zeichenabane harau.) gegeban sein. 

Malder (24, dar vorbeschriebenen Art vorhanden sain. Sia 
s.nd nur xn der Zaichnung der Oberaichtlichkeit wegen 

' Varianten dar Auslankaicherung 

(10, dxe beaonder. «r die gakreuzta Verbindung von 

Lalf! "f^"^" ,6,e,, insbasondara von spannairoder 
Stander "rdi:;.:::,::;- ^cba^t oder 

UO.Mr.'TT"''^"^ <"-12, dar Auslanksicharung 
UO) sind in beidan Variantan ahnllch ausgebildet «cZ, 
AusfUhrungsbeispial von Figur 5 und 6 iTnJ- ' """^ 
£or.schWssige Ftihrung nit f edarbela.tetam Rastala^ent 
(13, und .n der Variante von Figur 7 und 8 aine 

5 und'fi k"'''."^""" ^«""ta von Figur 

vorhandan . "'"^ "ibschlasaiga FOhrung ' 

vorhanden und vorrangig wirksam sain, insbasondar! bei 
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schwach eingestellten Rastfedarn 



in be.de„ Var.anten ist das eine Slcharungstell (12, „it 
der Sphare als ringfarmiger Bund (15 ™lt elner ba , 
verrundeten .uBen.ante ausgeMXdet. L llTTll'Tls ' 
dem schaft ,37, verbundan und vor.ugswelse einteilio 
angefcr.t. Die balllga Rundung hat die For™ ei^as 

Mittalebane das Ki„gbu„::s ' a^.rLt" 

Das zweite Sicherunqsteil m\ -f c+- , 

■ ^ysteix (11) 1st mxt dem Gestellrohr ^8^ 

Oder einem anderen Vorric-hi-„r.«^^ . «J-i-ronr (b) 

z.B. durch einen schellenartigen Beschlaa ois • _ 
Positionie.u„g .„d gg.. einas'posi:::: 3 U^r^"" 
varbundan. Oas slcharungstail ,11, basit.t ' 
dla als ringformiga Kalotte (14', ausaabild.f ^assung, 
.o™ple.e„... ballig ve^undaL^ 
Auch hier 1st die Varrundung als KugelabschnlttsfT ^ ■ 

Mittelpun.t (40, ausgabildat. oLc: Lat" LL^^n:" 
^ennan s.ch die Sicharungstalla ,11,12, „it ih^r ' 
Vorr.chtungsteilen ,6,8, in dar in Pigur 5 durch Maile 
angegebenen Weise urn dan Mittelpuntt ,40, bai ain^ 
Anaprachen dar Auslan.sicharung ,10, drahan. eZTI,.,, 
Varachrabung in Richtung der Schaftachsa ,38, ist duro^ 
dxe „rttals der Kugalabschnittsf or™ for^schlL: ^e 
Varbrndung .wischen dan Sicharungstailen ,U,12,'nicht 

am die Sicharungsteila (11,12, .ontiaran .an„an ist 

.«nnen. .r :r gi^l^raHr-r 
KontaKtstella gaschli«ana Passplattan aingaaatzt warden 
0.asa Auagastaltung ist in baiden AusfuhrungsJo^ar^on 
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Figur 5 bis 8 wiederum gleich. 



In der Variants von Figur 5 und 6 lat eln Rastelen^nt (13) 
Til 17 'ZT^'^''^ Verblndung der SicherungsteiL 
uber den Kalottenun>f ang verteilten Rastkugeln " ,18) , die 
IZT.7\^'"" Andracweder ,22) als SpanneLI;t 
beaufschlagt werden und In entaprechend geforn,te und genau 
def.nierte ;.ufnah.en ,19, a™ Au.enu^fang des Ringbundls 
p" ''"It '^'""^^ Spannschrauben ,21) I,, 

Federkraft exngeatellt warden. Daa Rastelement ,13) bildet 
zuglexoh die Stelleinrichtung ,33) zun, genauen 
Poaitionieren der Sioherungateile ,11,12) bel der 
Eratmontage und nach jedem Aualenken i„ Craahfall. 

(13) vorhanden. Hier beateht eine reibachlUasige Fahrul 
.w.achan der Kalotte ,14.) und do. balligen BuL ,15^^ 
0.e Re.bkraft „ird uber den Spannacbluaa der Sc.ai nt lie 
(30 31, erzeugt, der entaprechend einstellbar iat. Auch 
be. der eraten Varlante von Figur 5 und 6 kann aioh bei 
entaprechender Binatellung und Anapannung der Schalent^ile 
(30,31) ein soloher Reibschlusa ergeben. 

in der Ausfuhrunga£or„ von Figur 7 und 8 lat eine andere 
Stellexnrichtung ,33) vorhanden. sie beateht aua .ehreren 
Stellele^enten ,3.,, inabeaondare Stellachrauben TilZTt 
IZIITT -sa„.en„ir.en. oi e „a 

der Kalotte (14') l^egend angeordnat und wirlct mit einer 
entsprechenden Aufnah»ebohrung a. ring«r.igan Bund as , 
dea anderen Sioherungataila ,12) zuaarn^en. Hieraber l^ann 

di r - die Schaftachaa ,38 ' und 

um die Queraohaa durch dan Mittalpunkt ,40) eingestellt 
warden. Eina zweite Stellachraube ,34) iat in ZeT 
Voraprung ,39, dea i™ Querachnitt C-farndgen 
Sicherungateila ,11, angeordnat. Der Voraprung (39) 



Stellschraube <34, ist vorzugsweise fluchtend ™it der 
Schaftachse (38) ausgerichtet und greift in eine 
st.rn.eitige Auf nahmebohrung (35) an, oberen Scha«ende 
Durch dxese zweite Stellschraube (34) kann die 
Drehatellung de. Sicherungsteils (12, b,„. ^es Schaftes 
(37) um dxe Langsachse der ersten Sohaf tschraube (34) 

Stelr'r'^""^'"- Positionsfindung kennen die 

Stellschrauben (34) wieder in ihren Gewinden an 
S^oherungsteil (11) .u.uckgedreht und aus den Au(nah„,en 

(35) entfernt werden. 

Die Brelte des balligen Ringbundes (15') undder Kalotte 
(14 ) iconnen le nach Bedarf und gewUnschtem 
Auslenkverhalten unterschiedlich eingestellt werden. I„ 
gezeigten Auafahrungsbeispiel sind die Breiten 
vorzugsweise im Wesentlichen gleich groB, wobei die 
Kalotte (14) beidseite etwas breiter als der Bund (15M 
sexn icann. Durch das BreitenverhWtnia „ird der Widerstand 
be.. Auslenken be.ti™.t. Bei einer geringen Breite^«nnen 
•dxe Kalotte (14.) und der Ringbund (IS.) bei ei„!r 
Auslenxung atellenweiae auBer Eingriff geraten, wodurch 
daa der Au.lenXung entgegenstehende Widerstandsnonent 
verrrngert „ird. Dies hat ein schnelleres und leichteres 

IZollT ""^ """"""^ Verfor.ungen Oder andere 

BescMd.gungen der Vorrichtungsteile (6,7,8) durch 
Oberlast vermieden werden JcSnnen. 

Bei der Auslenlceicherung (10) von Figur 5 bis 8 ist 
ebenfalls ein Melder (24) vorhanden. Er besteht aus einem 

voraprung ,39, des Sicherungsteils (11, angeordneter 
Kontaktschalter Oder Taster, der auBermittig Id 
vorzugsweise mit schrager Ausrichtung zur Schaftachse (38, 

(36, am cberen Ende des Schaftes (37, zusanmen. Durch 
aliin IZTT^^"' Anordnung spricht der Melder ,24, bei 
alien Auslenkungen um den Mittelpunkt (40) und ror alien, 



auch bei einer Drehung um die Schaftachse (38) an Bei 
dxesen Auslenkungen verliert der Taststift (36) den 

Kontakt mit dem Melder (oa\ ^ 

qi^r,.! K -K. ' entsprechendes 

Signal abgibt. 

Die Auslenksicherung (10) von Figur 5 bis 8 kann bei 
entsprechender Umgestaltung auch zur Verbindung 
fluchtender Vorrichtungsteile (6,7,8) shnlich wie die 

T^ATTr\^'r ' ' --gesetzt warden. In diesexn 

Fall a.st das Sxcherungsteil (11) entsprechend anders 
gestaltet. 

Abwandlungen der gezeigten Ausfuhrungsformen slnd In 
I™!^."!! !'^^f^-^^i=''. Oies betri„t einers.its die 



Anordnung und Positionlerung der Auslankslcherungen (10, 
an der Greifeinrichtung ,1). Die Greifeinrichtung a kann 
:!:!!r„""^\!"'^^^" gecetrisc^en Aufbau haben und a : 



anderen Vorrichtungateilen ,6,7,8, bestehen. Das Gestell 
W kann insbesondere plattenf Srmig Oder in anderer Weise 
massiv ausgestaltet sein. 

flbwandelbar sxnd ferner die konstruktiven Ausgestaltungen 
^er Aualanksicherungen ,10, und ihre Teile ,11,12,137^ 
Kreuzungsstellen zum Beispiel kOnnen mehr als z„ei " 

(13) kann alternat.v aus ein Oder mehreren geometrisch ' 
bestimmten ortsfesten Anc5r>v>i 

(11 12^ K Anschlagen an den Sicherungsteilen 

(11,12) bestehen, gegen die das jeweils andere 
sxcherungsteil mit einer vorbestinunten Kraft gedrtlckt 
wxrd. Die AuslSsekraft kann auch hier einstellbar sein m 
wexterer Abwandlung kann das Rastelexnent (13) an Stelle 
von exn oder mehreren Rastkugeln (18) Scherstifte 
aufweisen, die in entsprechende Aufnahmen (19) g^eifen 
D.e scherstifte bestehen aus eine. geeigneten M!te:x 
welches hex einer definierten Oberlast bricht und somi^ 
unter Aufhebung der formschlUssigen Verbindung ein 
gegenseitiges Auslenken der Sicherungsteile (21 22) 
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ermoglicht . 



10 



Die konstruktive Gestaltung der Auslenksicherungen (10) 
kann zudem v511ig anders gewShlt werden, indem zunt 

dirni'\'':r'''''^' ''^'^^ ^"^^^ eingesetzt warden, 

dxe Oberlastkrafte bei Auftreten von Kollisionen 

feststellen und maiden, wobei allerdings kein Ausweichen 

exnes Vorrxchtungsteils (6,7,8) erf olgt . Ferner ist es 

tloTAs7l Pneu^atischen und hydraulischen 

Abschaltslcherungen zu arbeiten, die luit oder ohne 
Ausweichbewegung funktionieren. 
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BE2UGSZEICHENLISTE 



Greifeinrichtung 
Manipulator, Roboter 
Roboterhand 
Gestell 

Andockstelle 

Vorrichtungsteil, Spanner, Greifer 
Vorrichtungsteil, Gestellrohr 
Rohrstiick 
Rohrstack 

Vorrichtungsteil, Gestellrohr 

Sicherungseinrichtung 

Auslenksicherung 

bewegliches Sicherungsteil, Gelenkteil 
bewegliches Sicherungsteil, Gelenkteil 
Rastelement 

Fassung, Rohrabschnitt 

Fassung^ Kalotte 

Sphare, Gelenkkugel 

Sphare, balliger Bund 

Scheibenaufnahiue 

Scheibenaufnahme 

Rastkugel 

Aufnahme 

Spannelement 

Spannschraube 

Feder 

Verbindungss telle 
Melder, Sensor 
Leitung 
Steuerung 
Beschlag 

Ausnehmung, Wanne 
Positionierstift 
Schalenteil, Kalottenteil 
Schalenteil, Kalottenteil 
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Schraube 

Stelleinrichtung 

Stellelement, Stellschraube 

Aufnahme 

Taststift 

Schaft 

Mittelachse, Schaftachse 

Vorsprung 

Mittelpunkt 




32 

33 

34 

35 

36 

37 

38 

39 

40 
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SCHUTZANSPROCHE 



M^n^pulatorgeMhrto Greifeinrichtung ,l, fnr 
Werkstacke, insbesondere Karosse.ieteili iT 
Karosserxerohbau, wobei die Greif einrichtun, (1, 
Mehrere Vorrichtungsteile ,6,7,8, and elne 
S.cherungseinrichtung (9) Feststellen von 

Geometrieanderungen aufweist, dadurch 
S e 1. e n n z a i c h n.e t, dass die 
S;Lcherungseinrichtung (9) mindestens eine 
ausweichfahigs i^u.len.sicharung <lo, an den 
Vorrxchtungsteilen (6,7,8) aufweist. 

Greifeinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichne. t, dass die 
Auslenksioherung ,10, an einer Verbindungsstelle 
(23, zw.schen den Vorrichtungateilen ,6,7,7. 7" 8, 
angeordnet ist. ^^''rf ti ,8) 

srekennzeichnet, dass die 
Auslen|=3icherung ,zo, .indestens z„ei aneinander 
nach e.n Oder mehreren Achsen bei Oberlast 
a™sT''' '^'^'"'^ 3icherungsteiie ,11, i„ 

If 

9 e ic ennzeichnet, dass die 

Sicherungsteile ,11,12, fcr.schl.ssig durch 
»indestens e.n ausweichfShiges Rastelement ,13, 
miteinander irerbunden sind. 
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6.) 



7.) 



8.) 



9.) 



Gre.fexnrxchtung nach einem der vorhergehenden 
Ansprache, dadurch 9 e k e n n . e i c h n e dass 
dxe Sxcherungsteile (11, 12) jeweils mit einem 
Vorr.chtungsteil (6, 7, 7 • , 7", 8) verbunden sind. 

Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden • 
Ansprache, dadurch gekennzeichnet d... 
das Rastelement (13) ..,3chen den Sicherungsteller 
\±±rlZ) angeordnet ist. 

Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch 9 e k e n n . e i c h n e t, dass 
das Rastelement (13) „it einem elastischen 
Spannelement (20) gehalten ist. 

Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Rastelement (13, und das Spannelement ,20) auj 
erne im Normalbetrieb die Sicherungstelle (11,12, 
haltende Kraft eingestellt slnd. 

10., Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gelcennzeichnet ^ 
die Sicherungstelle ,11,12, als SphLe is,ls!; 
als umgebende Fassung (14,14., ausgebildet sind. 

11. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

anspruche, dadurch gekennzeichnet d»= 
die sphere als Gelenttugel ,15, und die Fassun; air 
gerader Rohrabschnltt (14, ausgebildet sind. 

12. ) Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet da,, 
d.e sphere als ringformiger Bund (15-) mit balllg" 
Aufiense.te und die Passung als umgebende Kalotte 
(14 ) mrt komplementar verrundeter Innenselte 
ausgebildet sind. 
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) 



Greifeinrichtung nach Anspruch 12, dadurch 

g e k e n n z e i c h n e t, dass der Bund (15') und 
die umgebende Kalotte "IJ-^; und 

T . ^ ^^ciiotce (14 ) im wesentlichen die 

glexche Breite aufweisen. 



) Greifeinrichtung nach einexn der Ansprtiche 1 bis 9 
dadurch geke^nr,^ • . oia a 

9-;.K ^^^^"^^^ichnet, dass die 
Sxcherungsteile (11, i2) als Scheibenaufnahxnen 
(16,17) xaat parallelen Arbeitsf lichen ausgebildet 



IZlltlTTr ^'"^^ vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet ^ 
die Sicherungsteile (11 12^ ^ c h n e t, dass 

fOA\ ^ . Ul,12) ein Oder mehrere Melder 



) 



anspruohe, dadurch gekennzelohnat ri» 
der Melder (24) exzentrl o..), ' . . = " " ^ dass 
Slcherux^gsteile ai ""telachse ,38, der 

igsteiie (11,12) angeordnet sind. 

1 L l:; ^ir'^::/ - - „ . e i = ^ „ « t, dass 

exaer (24) mat emer Prozesssteuerung (26) 
verbunden sind. -^""g Ub) 

Anspruche, dadurch 3ekennzelchne<- h 
die Si .erungsteile (li,i2) eine StelLL^e, ^^r^ 
(33) zur reproduzierbaren gegenseitigen 
Positionierung aufweisen. 

'n™riT' ^'"^ vorhergehenden 

taspruche, dadurch gekennzeichnet d=„ 
die Greifeinrichtung ,i, ein Cesteii ,4, It eIn 
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20. ) 



10 




Oder mehreren Greif- oder Spannelementen (6) und mit 
exner Andockstelle (5) zur Verbindung mit einem 
mechanischen Manipulator (2), insbesondere einem 
mehrachsigen Industrieroboter, aufweist. 

Greifeinrichtung nach einem der vorhergehenden • 
Ansprtiche, dadurch g e Ic e n n z e i c h n e t, dass 
das Gestell (4) mehrere Gestellrohre (7,8) aufweist. 

21.) Greifeinrichtung nach Anspruch 15, dadurch 

g e k e n n 2 e i c h n e t, dass die Gestellrohre 
7,8) geteilt sind, wobei zwischen den Rohrstucken 
(7,7) eine Auslenksicherung (10) angeordnet ist 
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